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Abstract 



Multi-purpose robot fumiture of unspecified size, consisting of stylised casings representing the parts of the 
body: head 2, neck arms 1 . feet 8, torso, hips, legs 7, hands 6, intended to receive the various peripheral 
units of television... sockets, television receivers, monitors, video recorders, disk video recorders, hi-fi sets, 
speakers, decoders, teletext, telephon es, co mputers, projectors, electronic games, and all the objects and 



accessories of the home environment. 
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@ Mandatabafs) : 



Maublaa robots A f onedoiia multfpias. 



@ MMibIa robot A fbnctions multiples da tallla biditamMar 
constltui par dai esiuons ttyOsds raprteantant las partias du 
corpa : tita Z coo bras 1. piada a tofsa, hanchaii jambas 7. 
malna 6 dastM A laeavoir las dilf«mnts pAf^Miiquaa da to 
IMviMOfu. priaoa. t6l4viseura, monitaurs. magnMosoopea. vi- 
dte-disquai^ chatnas hi»ft anoeintas. dteodam minltal, tSM- 
phonaa, ordhatattra. pioiaetaurt. Jaux Alactroniquei. aimi qua 
toui lei ob|BiB at aocaaaoiraa du momla da hi maiaon. 
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L' invention concerne un article dans 1' Industrie du meuble. 
Selon la mode actuelle^ le d^veloppenent des jnoyens audlovlsuels 
hl-£i vldto Inforroatlgue est trds Important. De par ce fait de 
nombreux apparells dolvent trouver leur place et ne pas 6tre dls- 
5 persSs --ce qui actuellement est souvent le cas. 

La prfisente invention vise, entre autre, ft remfidler d cet In* 
convenient et a pour objet un article mobiller caractfirisfi en ce 
gu*il prend la forme d*un robot de taille et de forme variable. 
Le present article de rangement appel6 cl*>aprds "robot" est 
10 cons tit par des caissons qui, relics entre evoc, forment I'appa- 
rence du corps hxmiain stylish, 

L* expression corps humain styllsfi dolt'6tre prise dans un sens 
trds large ; la tSte est une alveola qui re9ol't un terminal, le 
cou est une tourelle, les bras sent des alveoles de rangement pou-> 
15 vant recevodLr par exemple des enceintes, des moniteurs de contrOle 
de plusieurs chalnes ou des boltes de cassettes vld€o. 

Le torse est creux et revolt un monlteur rell6 aux dlff 6rents 
pdriphfir iques , 

Les jambes sont fividSes pour recevolr sur des tablettes r$- 
20 glables et a glissidres les p6rlph6rlques en g6n£ral et en parti- 
culler magn6,.oscope, vidSo-disgue, ohalne hi-fi, cassettes, ddco'^ 
deurs, radio-rSveil, r^pondeur tfilfiphonique, etc. 

Les pleds sont congus en creux et devlennent tiroirs de range- 
ment et caisson technique pour recevolr batterle, compresseurs, 
25 moteurs, centrale filectrique, file, tableau filectrlque, etc. 

Les mains sont axtlcul^es. Les dolgts sont creux et regoltfent 
des spots ou des tubes Ivimineux et tdlescoplques. 

La paume est amtoagge en plateau de taille variable. 
Les hanches sont prolongSes par une tablette amovlble et exten- 
30 slble servant de table et de plateau inclinable. 

Les alveoles sont SclairSes de I'intfirieur et devlennent des 
vitrlnes munles de portes. 

Les bras sont animus par des moteurs ^lectriques qui leur per- 
mettent de bouger en permanence ou d*§tre prograromSa par moments. 
35 Les alveoles et caissons sont destines A recevolr tous les 
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appareils, objets accessoXres du xnonde de la zaaison -tels 
que bar, frigldalre, placard, four, radlateur, ventllateur, 
huinidificateur, biblio-bhdque, Xanpe, aquarium, projecteur 
diaposltlves, jnlroir, amolre de teile-tte, etc. 
5 Les alveoles et caissonB re9olvent toute la panoplle des 

accessolres utllltalrea du bureau, tals que mlnltel, clas** 
seur, xnicro-lnformatlque, tfil^copleur, photocopleur, machine 
d 6crire, dossiers suspendus, tlroirs de rangement, etc. 

Les tablettes sont Interchangeables, de talXle e-t de concep- 
10 tion variables, telles que table lumineuse, planche ft dessin, 
visionneuse, lavabo, plaque chauffante, micro-rangement ft al- 
vtoles • 

lies yeux du robot habillant ie dessus de la tSte sont ft 
dlsque toumant, 61ectrifi6s et clignotants. 
15 Les roues du robot sont nasqudes. par une Jv^e en caout- 

chouc . 

Les oreilles encadrant la tfite du robot sont haut-parleurs, 
micros, luzninaires et cellules. 

Les moyens de fixation des caissons sont de types connus 
20 divers' et peuvent 6tre constituSs de clips, de vis, d*eiiiboX<- 

tages ou de collages. Les articulations sont manucaies ft fric- 
tions ou pneumatiques ou 61ectriques. 

En gardant 1' aspect visuel de caissons s6par£a pour des sim- 
plifications de fabrication r certains caissons pourront dtre 
25 moulds en une seule piftce. 

Les robots sont modulables. Flusieurs caissons peuvent dtre 
superposfts ou supprim6s, ce qui donne des rfiaiultats techniques 
et eathetiques trfts difffirents. 

La realisation sera en bois, stratifi^ ,. acier, tOle, aluml- 
30 nium, inox et toutes matiftres plastiques. 

Pour mieux fairs comprendre 1* invention, il est donnfi ci- 
aprfts des exemples de realisations en reference aux dessins 
annexes dans lesquels s 

La* figure 1 est une vue de l*article brevets vu de face oQ 
35 I'on peut distinguer t 
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1 : 1' articulation du bras 

2 : la tSte inclinable et plvotante^ 

3 t le thorax pivotant, 

4 : la socle d roulettes masguS par la jupe, 

5 *: la table tte amovlble, 

6 t les mains plateaux^ 

7 : les jambes alveoles de rangement, 

8 : les pleds tlrolrs. 

La figure 2 est \me de I 'article brevets vu de face Qd 
I'on peut dlstlnguer : 

9 s la tate alv6ole recevant un terminal, 

10 : la tourelle de pivotez&'ent, 

11 : les bras alveoles de rangement-enceintes , monl tears de con** 

trOle de plusleurs chaXnes, classement, cassettes vldte* 

12 s le torse recevant un monlteur rell$ aux dlfffirents p6rl- 

pMrlgues , 

13 : les jaabes 6vld£es pour recevolr sur des tablettes rfiglablea 

et a gllssldres les pdrlpMrlgues en gSnSral et en particu- 
ller magn^toscope, chalne hl->fl# vld^o-dlsques, cassettes , 
dScodeur, radlo*rdveil, r^pondeor tdiaphonlque, etc. 

14 : les pleids con9us en creux et servamt de tlrolrs de rangement 

alnsi que de caissons techniques, 

15 : les mains artlculdes dont les dolgts creux resolvent des 

spots ou des tubes tfilescoplques, 

16 : la paume de la main amdnagte en plateau de tallle variable, 

17 : les harTches prolongSes par une tablette amovlble et exten- 

sible servant de table et de plateau Inclinable, 
l.a figure 3 est une de 1* article brevets vu de prof 11 
oa I'on peut dlstlnguer r 

18 I l*4clalrage des alveoles qui devlennent des vltrlnes, 

19 : Ri&ne utilisation en vltrlnes, 

20 : in&ne utilisation en vltrlnes, 

21 : les bras animus par des moteurs Slectrlques et dont les 

mains restent horizon tales , 

22 : le prlnclpe du schema $lectrlque . 
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I»a figure 4 est une ^''^'^^^^f 1' article brevetfi vu de face 
I'on peat aistlnguer i 

23 s l*alv6ole pouvant recevolr lea apparells, objets et accessolres 

du monde de la malsonf tel que bar^ frlgidalre, placeurd, four, 
5 aquarium, projecteur de diapositivea, annoire de tolldtte, 

24 : lan^e, progranunateixr luinineux, 

25 t blbliothftque, radiateur, 

26 i mlcro-rangement et classement, 

27 : jniroir, ventilateur, humldlf icateur * 

10 La figure 5 est une^'^^^^^^^'Si 1 'article brevetfi vu de profil 

oO I'on peut dletinguer t 

28 : l'alv6ole recevant un terminal, 

29 s 1* alveole recevant des claaseara, 

30 I 1' alveole recevant tfil^copieur, photocopieur, dossiers euspen*- 
15 dus, 

31 : les tiroirs destines au classement et au rangement, 

32 : la tablette sur laguelle est ' installfie la machine ft ficrire 

ou le clavier ordinateur, 

33 : la main sur laquelle est install^ le minitel, 

20 La figure fi est une ^'^^^iPl' article brevetfi vu de profil 

oQ l*on peut distinguer c 

34 I une tablette interchangeable fiquipSe d'une pianche d dessin. 

La figiure 7 est une '''^^^^fi^l' article brevets vu de profil 
oil I'on peut distinguer t 
25 35 I la tablette utllisfie en tant que support informatlque, 

36 s le moniteur, 

37 : le terminal, 

36 : journal lumineux. . ^ 

varxante 

La figure 8 est une de 1' article brevets vu de profil 
30 oil I'on peut distinguer : 

39 t la tablette amovible utilisde en tant que plaque chauffante 
ou table lumlneuse. 

varlante 

La figure 9 est une de 1* article brevetd vu de profil 
oiX I'on peut distinguer : 
35 40 : la tablette amovible en utilisation de mlnl-salle de badLns. 
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varlanta 

La figure 10 est vine de 1' article brevets vu de face . 
oft I'on peut distinguar s 

41 t leu yeux A disgue toumant 616ctrifi68 et clignotants* 

La figure 11 est une'^^ig 1' article breve tfi vu de face 
5 oQ I'on peut distinguer « 

42 t les roues du robot masqufies par une jupe en caoutchouc, 

43 t Xes oreilles haut-parlexirs^ micros, luminaires et cellules* 

La fi^*jre 12 est une ^''"'^^fiP 1 ' article brevetfi vu de face 
oft l*on peut distinguer s 
10 44 : la decomposition des caissons du robot ainsi que 45, 46, 47, 
48, 49, 50, 51, 52, 53.^^^^^^^ 

La figure 13 est une de I'aartiele brevets vu de face 
oft I'on peut distinguer t 

54 : le corps du robot rfialisft en une seule pidce non articulfie* 
15 La figure 14 est une^'^'^^^^^ 1* article brevetfi vu de face 

oft I'on peut distinguer t 

55 I le principe technique d^Jjgtigulation 61ectrique du bras. 

La figure .15 est une de 1* article brevetfi vu de dos 
oft l*on peut distinguer i 
20 56 I l'a6ration arridre de la tftte du terminal, 

57 t i'a&ration arridre du moniteur, 

58 I les touches lumineuses de commande. 

La figure 16 est une ^'^'^^^Q^ 1' article brevets vu de face 
oft I'on peut distinguer : 
25 59 t les diffteents filtaents du robot juxtaposes, lui donnant 
une esthfitique et des fonctions techniques diffdrentes. 
60 frtf-^I^MPe-^ etf uitfs variants de 1' article brevets vu 

^ . de face oft I'on distingue le caisson technique fiquipd de 
*£siioteur8 t£l€coxnmand€s k distance. 
30 61 Is3^-figia<^--l^^«%rTlkB variante de 1' article brevets vu de 

face oft I'on peut distinguer la tSte du robot devenant visage 
anlme soit par un programme ordinateur soit par una cassette 
viddo. 
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3L) Heuble robot d fonctlons multiples caract;§rls& en oe qu'il 
comporte en combinaison : 

1 dee bras articul6s/ 

2 une tete Inclinable et pivotante 
5 3 un thorax pivotant 

4 un socle d roulettes 

5 une tablette aaovlble 

6 des mains artlculfies 

. 7 des jambes alv6oles de rangemen't 
0 8 des pi ads tlrolrs 

2) Heuble robot d fonctlons multiples selon la revendlcatlon 1 
caractfirlse en ce que la tfite est une alvfiole gal refolt un 
terminal. 

3) Meuble robot a fonctlons multiples selon les revendlcatlons 1 

5 et 2 caraetfels^ en ce que les bras sont des alvtoles de range- 

ment pouvant recevolr par exemple des enceintes, des nonlteurs 
de contrOle de plusleurs chalnes ou des boltes vlddo. 
4} Meulple robot a fonctlons multiples selon les revendlcatlons 

1, 2 et 3« caract6rls6 en ce que le thorax est creux et revolt 
0 un monlteur rellfi aux dlff brents pfirlphdrlques. 

5) Meuble robot & fonctlons multiples selon les revendlcatlons 1, 

2, 3, 4, caract6rls6 en ce que les jambes sont 6vld6es pour 
recevolr sur des tablettes rSglables et A gllssltees les pfirl-* 
phfirlques ea gfin^ral et en partlculler magn6toscope, vldto- 

5 dlsques, chalne hl-fl, cassettes, dficodeur, radlo-rfivedLl, rSpon* 

deur tiSl^phonlque, etc. 

6) Heuble robot 3 fonctlons multiples selon l*une des revendlca- 
tlons prficSdenteSf caractfelsS en ce que les pleds sont census 
en creux, devlennent tlrolrs de rangement et; caissons techzilques 

0 pour recevolr batterie, compresseuf, moteur, centrals ftlectrlque, 

tableau ^lectrlque, flls, etc* 

7) Heuble robot & fonctlons multiples selon I'une des revendlca-- 
tlons pr6c6dentes, caract6rls6 en ce que les mains sont artl** 
culSes, les dolgts sont cretix et regolvent des spots ou des 

5 tubes lumlneux et tdlescoplques • 
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8} Meuble robot & fonctlons multiples selon I'une cles revendl-* 
cations pr€c£dentes# caracttelsfi en ce que la paisme de la 
main est am§nag6e en plateau de tallle variable. 
9} Meuble robot h fonctlona multiples selon I'une des revendlca- 
5 tlons pr€c§dente8r caract6rls4 en ce que les handles sont pro- 

longSes par une tablette amovlble et extensible servant de 
table et de plateau Inclinable; 

10) Meuble robot d fonctlons multiples selon l*und des revendlcatlons 
prSc^dentes, caracttolsfi en ce que les alvteles sont 6clalr6es de 

10 I'lntSrleur et devlennent des vltrlnes. 

11) Meuble robot a fonctlons multiples selon l*une des revendlca- 
tlons pr£c§dentes, ccuracttelsfi en ce que le robot anlmS par 
des rooteurs Slectrlques bouge lea bras sans dlscontlnuer ou 
par moments programmiS a cet effet/ ne pr§sente des objets au 

15 public que par Intemlttence* 

12) Meuble robot d fonctlons multiples selon l*une des revendlcatlons 
precddentes, caractSrls€ en ce que toutes les alvfioles et cais- 
sons sont destlnSs & recevolr tous les appeurells et objets du 
monde de la malson -tels que frlgldalre, bar, placard, four, 

20 aquarium, machine d cafS, radlateur, ventllateur, humldlflca- 

teur, blbllothdque, lampe, cof£re-fort> projecteur dlaposltlves, 
mlrolr, armolre de toilette « 

13) Meuble robot d fonctlons multiples selon l"une des revendlcatlons 
prSc^dentes, caracttels6 en ce que les alveoles et caissons sont 

25 pr^vus pour recevolr tious les accessolres utllltalres du bureau, 

tels que mlnltel, classeur, micro- Informatlque, tSl^copleur, 
photocopleur, machine d dcrlre, dossiers suspendus, t£rolrs de 
rangement. 

30 14) Meuble robot a fonctlons multiples- selon l*une des revendlcatlons 
pr^cSdentes, caractSrlsS en ce.que les tablettes sont Interchan- 
geables, de tallle et de conceptloA variables, tel que table 
lumlneuse, planche a dessln, vlslonneuse, lavabo, plaque chauf- 
fante, mlcro-rangement & alveoles, etc. 

35 15) Meuble robot & fonctlons multiples selon 1* une des revendlcatlons 
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prficidenteSf caract§rl8§ en ce que des yeux clignotants ft 
disgue tournant hablllent le dessus de la t6te du robcb* 

16) Meuble robot d fonctlons multiples selon l*une des revendlca- 
tlons pr6c6dentes, caract&rls6 en ce que les rouea du robot 

5 ' sont masqu^es par une jupe en caoutchouc. 

17) Meuble robot ft fonc tlons siultipies selon l*une des revendlca- 
tions pr£cgdentes, caractfirisfi en ce que les orellles encadrent 
la tfite du robot, oreilles ft la fois haut^parleurs , micros,- 
lampes cllgnotantes et cellules. 

10 18} Meuble robot ft fonctions multiples selon I'une des reven- 
dications pr6c6dentes, caractSrisft en ce que les caissons 
sont assembles par tous types connus de fixation, d'emboXtage 
ou de collage. Ces caissons sont modulables ; plusieurs caissons 
pouvant dtre superposes donnent au robot une apparence dif£6- 

15 rente selon la con^8ition« Par I'adjonction de difffirents 

caissons du m$me type, I'on peut donner dea tailles et des. 
f one tions difffircmtes au robot. 
19} Meuble robot ft fonctions imiltiples selon I'une dea reven- 

dications pr€c$dentes, caractfois^ en ce que, pour des questions 

20 de simplification de fabrication, 1* ensemble du robot peut dtre 

mould d*une seule pidce. 

20) Heuble robot ft fonctions multiples selon l*une des revendi- 
cations prdcSdentes, caract6ris6 en ce que le caisson techniqn^e 
6quip6 de moteurs et de transmission permettra au robot de se 

2S dSplacer par t616commande ft distance. 

21) Meuble robot ft fonctions multiples selon I'une dea revendica- 
tions pr6c6dentes, caract^risd en ce que la t6to du robot devient 
visage animfi soit par un programme ordinateur solt une cassei^te 
viddo. 
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